<JD buimdesrepublik © Ubersetzung der © int. ci.*: 

deutschland europaischen Patentschrift h 01 r 43/20 

(87) EP 0356504 B1 



CM 




© DE 68910437 T2 



DEUTSCHES 
PATENTAMT 



© Deutsches Aktenzeichen: 
<H) PCT-Aktenzeichen: 
@ Europaisches Aktenzeichen: 
(£5) PCT-Veroffentlichungs-Nr.: 
<8§) PCT-Anmeldetag: 
@ Veroffentlichungstag 
der PCT-Anmeldung: 
(§5) Erstveroffentlichung durch das EPA: 
(§7) Veroffentlichungstag 

der Patenterteilung beim EPA: 



68910437.5 
PCT/US89/00301 
89 902 846.8 
WO 89/07850 
24. 1.89 



CD 
00 
CO 

LU 

Q 



24. 
7. 



8. 89 
3. 90 



3. 11.93 



© Veroffentlichungstag im Patentblatt: 19. 5.94 



(53) Unionsprioritat: <32) (§) <|j) 


(72) Erfinder: 


10.02.88 US 154745 


BOUTCHER, Andrew, Graham, Jr., Harrisburg, PA 
17110, US 


@ Patentinhaber: 




The Whitaker Corp., Wilmington, Del., US 




@ Vertreter: 




Schroeter, H., Dipi.-Phys.; Fleuchaus, L, Dipl.-lng.; 
Lehmann, K., Dipi.-!ng. f 81479 Munchen; Wehser, 
W., Dipl.-lng., 30161 Hannover; Gallo, W., Dipl.-Ing. 
(FH), Pat.-Anwalte, 86152 Augsburg 




@ Benannte Vertragstaaten: 




DE, FR, GB, IT, NL 





(54) APPARAT ZUM EINSTECKEN VON KABELENDSTOCKEN IN DIE 6FFNUNGEN EINES ELEKTRISCHEN 
STECKVERBINDERS. 



CM 



a 

CO 
UJ 

Q 



Anmerkung: Innerhalb von neun Monaten nach der Bekanntmachung des Hinweises auf die 
Erteiiung des europaischen Patents kann jedermann beim Europaischen Patentamt gegen das 
erteilte europaische Patent Einspruch einlegen. Der Einspruch ist schriftlich einzureichen und 
zu begrunden. Er gilt erst als eingelegt, wenn die Einspruchsgebuhr entrichtet worden ist 
(Art. 99(1) Europaisches Patentubereinkommen). 



Die Obersetzung ist gemafc Artikel II § 3 Abs. 1 IntPatOG 1991 vom Patentinhaber eingereicht 
worden. Sie wurde vom Deutschen Patentamt inhaltlich nicht gepruft 



BUNDESDRUCKEREI 03.94 409 220/517 



2 



SCHROETER. FLEUCKAUS. L2H.VANN 
"WEHSKR 
HOL2ER & GALLO 

PATENTANWALTE • EUROPEAN PATENT ATTORNEYS 
WOLFRATSHAUSER STR. I4S • D-8000 MONCHEN 71 



Deutsches Patent P 689 10 437.5-08 

Entspr. EP-PatentO 356 504 

The Whitaker Corporation 

Unser Aktenzeichen: twc-133 (b,f)I7Fi/pe 



Apparat zum Einsetzen von Anschlussen an den Enden von Drahten 
in Offnungen eines elektrischen Verbinders 



Diese Erfindung betrifft eine allgemein als "block loader" bezeichnete Vorrichtung zum Ein- 
setzen von an Drahtenden befindlichen Anschlussen in die Hohlraume eines elektrischen 
Verbindergehauses. Eine Vorrichtung dieser Art wird Mufig in Verbindung mit automati- 
schen Oder halbautomatischen Mascbinen zur Herstellung von Kabelbaumen verwendet. 

Der HersteUer von elektrischen Kabelbaumen und Untergruppen von Kabelbaumen verlangt 
ublicherweise, daC Anschlusse an den Enden von elektrischen Drahten in die Hohlraume ei- 
nes elektrischen Verbindergehauses eingesetzt werden. Der elektrische Verbinder kann eine 
relativ grofie Zahl von Hohlraumen zur Aufnahme von Anschlussen aufweisen, und die Hohl- 
raume sind haufig in parallelen Reihen und auf in engem Abstand liegenden Mittelpunkten 
angeordnet. Die Konstruktion von Einsetzmaschinen des in Rede stehenden Typs bringt um- 
fangreiche Probleme beim Umgang mit Drahten und bei der Drahtanlieferung mit sich, wel- 
che gelost werden mussen, insbesondere wenn die Maschine imstande sein soli, unter einer 
Vielzahl von Umstanden mit verschiedenen Typen von Drahten und Anschlussen verwendet 
zu werden. So sind Drahte beispielsweise in sich weich, und die elektrische Leitung (bei der 
der AnschluB am Ende des Drahtes montiert ist) mufl deshalb wahrend des Einsetzens sehr 
nahe am AnschluB oder vielleicht am AnschluB selbst gegriffen werden. Ein weiteres Pro- 
blem liegt infolge des engen Abstandes der Hohlraume im Verbindergehause vor. Es ist 
schwierig, Teile mit adaquater Durchgangsweite zu konstruieren, um das Einsetzen von An- 
schlussen in Hohlraume zu ermoglichen, welche benachbarte Hohlraume haben, die schon 
Anschlusse aufgenommen haben, da die Drahte aus den vorher schon eingefuhrten Anschlus- 
sen herausragen. Das Fuhren des Anschlusses beim Einsetzen in den Hohlraum verursacht 
schwierige Konstruktionsprobleme und kann bewirken, daB eine Maschine verwendet wird, 
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wclche nur unter bestimmten Umstanden brauchbar ist. Die US-A 39 64 147 offenbart eine 
Maschine zur automatischen Montage von mit Anschlussen versehenen Drahten an vorgege- 
benen Positionen in einem Verbindergehause. 

In der dort offenbarten Maschine ist eine Ladestation vorgesehen, welche zur Aufnahme von 
mit Anschlussen versehenen Drahten dient, die von Hand von einem Bediener geladen wer- 
den. Nach dem Laden eines mit einem AnschluB versehenen Drahtes steuert ein Fiihler in der 
Ladestation ein Kontrollorgan, um eine Ubergabeanordnung fur die Bewegung des mit einem 
AnschluB versehenen Drahtes von der Ladestation zu einer Einsetzstation zu betatigen. Die 
Ubergabeanordnung weist ein Paar in Abstand stehender Greifvorrichtungen auf. Die An- 
kunft eines mit AnschluB versehenen Drahtes an der Einsetzstation setzt die Tatigkeit einer 
Einsetzanordnung in Gang, wclche eine Greifvorrichtung zum Einsetzen aufweist, die den 
Draht greift. Das Gehause und der AnschluB bewegen sich aufeinander zu, bis der AnschluB 
in den Hohlraum eingetreten ist; in diesem Moment wird die Greifvorrichtung gelost und der 
Einsetzvorgang wird weitergefiihrt, bis der AnschluB vollkommen in Position gebracht ist. 

Die vorliegende Erfindung betrifft eine AnschluBeinsetzvorrichtung, die zur Verwendung in 
verschiedensten Kabelbaumherstellungsmaschinen geeignet ist sowie fur eine groBe Vielfalt 
von Umstanden, wie Verbindertypen, in welchen die Anschlusse eingesetzt sind, und Verfah- 
rensweisen, in welchen die elektrischen Leiter zu der Einsetzvorrichtung geliefert werden. 
Die Erfindung betrifft weiterhin eine Einsetzvorrichtung, welche in bezug auf die darin ver- 
wendeten Typen von Anschlussen und Verbindergehausen vielseitig ist. 

Die Erfindung besteht in einer AnschluBeinsetzvorrichtung zum Einsetzen eines elektrischen 
Anschlusses, der sich an einem Ende eines elektrischen Leiters befmdet, in einen AnschluB- 
aufnahmehohlraum, welcher sich von einer AnschluBaufnahmeQache eines elektrischen Ver- 
bindergehauses nach innen erstreckt, wobei der Leiter und der AnschluB eine elektrische Lei- 
tung bilden, wobei die AnschluBeinsetzvorrichtung Ausrichtungsmittel zum Ausrichten des 
Anschlusses mit dem Hohlraum und einen AnschluBeinsetzer zum Bewegen des Anschlusses 
in den Hohlraum aufweist. Der AnschluBeinfuhrer weist einen ersten Klemmensatz auf, die 
AnschluBausrichtemittel umfassen einen zweiten Klemmensatz; die ersten und zweiten 
Klemmensatze sind normalerweise geoffnet und befinden sich in ausgerichteter Position Seite 
an Seite nebeneinander, wobei der zweite Klemmensatz zwischen dem ersten Klemmensatz 
und dem Hohlraum, in den der AnschluB eingefuhrt werden soli, angeordnet ist, und wobei 
der erste und der zweite Klemmensatz zwischen ihren nebeneinanderliegenden Positionen und 
ihren auseinanderliegenden Positionen, in denen die Klemmen in einem Abstand zueinander 
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ausgerichtet sind, beweglich angeordnet sind. Die ersten und zweiten Klemmensatze sind urn 
cine Leitung, die sich zwischen den Klemmen jedes Klemmensatzes befindet, schlieflbar, 
wobei der erste Klemmensatz, wenn er geschlossen ist, sich mit der Leitung in Eingriffsver- 
bindung befindet und der zweite Klemmensatz sich in den AnschluB umgebendem und nicht 
greifendem Zustand befindet, wenn er geschlossen ist. Ein Betatigungsmittel ist zura Schlie- 
Ben des ersten und zweiten Klemmensatzes vorgesehen, zum Bewegen des zweiten Klem- 
mensatzes in die entfemte Stellung und danach zum Bewegen des ersten Klemmensatzes re- 
lativ zum zweiten Klemmensatz hin und relativ zum Verbindergehause hin, wodurch, wenn 
eine leitung zwischen die Klemmen jedes Klemmensatzes gebracht wird und ein Verbinder- 
gehause neben die Leitung gebracht wird, wobei der Hohlraum mit der Leitung etwa in 
Flucht gebracht wird und wenn der erste und der zweite Klemmensatz geschlossen wird, und 
der zweite Klemmensatz in die entfemte Stellung gebracht wird, der AnschluB exakt mit dem 
Hohlraum gefluchtet wird, und danach wird durch das Bewegen des ersten Klemmensatzes 
relativ zum zweiten Klemmensatz hin und relativ zum Verbindergehause hin der AnschluB in 
den Hohlraum eingesetzt, wobei der zweite Klemmensatz wahrend des Einsetzens als An- 
schluBfuhrer dient. 

In einer Ausfiihrungsform bewegt das Betatigungsmittel wahrend des Einsetzens des An- 
schlusses in den Hohlraum den ersten Klemmensatz zum zweiten Klemmensatz und zum 
Verbindergehause. Alternativ kann das Betatigungsmittel das Verbindergehause wahrend des 
Einsetzens des Anschlusses in den Hohlraum in Richtung auf den ersten Klemmensatz zu 
bewegen. 

Elektrische Anschliisse sind haufig mit einer Ruckhaltezunge versehen, welche mit einer 
Ruckhalteschulter in dem Verbindergehausehohlraum verbunden wird, wodurch die Bewe- 
gung des Anschlusses aus dem Hohlraum nach dem Einsetzen verhindert wird. Entsprechend 
einer weiteren Ausfiihrungsform weist das Betatigungsmittel Mittel auf zum Bewegen des 
Verbindergehauses und des ersten Klemmensatzes relativ voneinander weg, nachdem der An- 
schluB eingesetzt worden ist, um hierdurch zwangsweise die Ruckhaltezunge mit der Schulter 
in Verbindung zu bringen und das vollstandige Einsetzen des Anschlusses in den Hohlraum 
zu sichern. Ein Fuhlermittel ist vorgesehen, um das vollstandige Einsetzen des Anschlusses in 
den Hohlraum festzustellen. 

Die Erfindung wird nun anhand von Beispielen unter Bezugnahme auf die beiliegenden 
Zeichnungen beschrieben. 
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Fig. 1 bis 8 zeigen eine Rcihe von diagrammartigen Ansichtcn, wclchc cinige der Hauptele- 
mente des Apparates zeigen und deren Bewegungen veranschaulichen, weiche 
wahrend eines Arbeitszyklus, bei dem ein AnschluQ an einem Ende eines Drahtes 
in einen Hohlraum eines Verbindergehauses eingesetzt wird, stattfinden. 

Fig. 9 ist ein Indikatordiagramm des Weges, dem wahrend eines Arbeitszyklus gefolgt 
wird. 

Fig. 10 ist eine GrundriBansicht der Vorrichtung; diese Ansicht zeigt die Positionen der 
Teile, die diagrammartig in Fig. 4 gezeigt sind. 

Fig. 11 ist eine GrundriBansicht, weiche die Teile in den Positionen der Fig. 5 zeigt. 

Fig. 12 ist eine Seitenansicht, gesehen in Richtung der Pfeile 12-12 der Fig. 11. 

Fig. 13 ist eine Endansicht, gesehen in Richtung der Pfeile 13-13 von Fig. 10. 

Fig. 14 ist eine Endansicht, gesehen in Richtung der Pfeile 14-14 von Fig. 12. 

Fig. 15 ist eine Endansicht, gesehen in Richtung der Pfeile 15-15 von Fig. 11. 

Fig. 16 ist eine Schnittansicht, gesehen in Richtung der Pfeile 16-16 von Fig. 11. 

Fig. 17 ist eine Ansicht, gesehen in Richtung der Pfeile 17-17 von Fig. 12, die aber den 
ersten Klemmensatz in offener statt in geschlossener Position zeigt. 

Fig. 18 zeigt eine auseinandergezogene Teilansicht, weiche den ersten Klemmensatz 
zeigt, der den Draht neben dem Leiter greift. 

Fig. 19 ist eine auseinandergezogene Teilansicht, weiche den zweiten Klemmensatz zeigt. 

Fig. 20 ist eine auseinandergezogene perspektivische Ansicht, weiche die Hauptteile der 
Vorrichtung zeigt. 
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Fig. 21 bis 25 sind diagrammartige Ansichten, die die Arbeit eines pneumatischen Sy- 
stems zeigen, das die Bewegung der Klemmen zueinander und voneinander weg 
steuert. 

Die Figuren 1 bis 8 erlautern einen Arbeitszyklus der Vorrichtung, wahrend dem ein elektri- 
scher Leiter 2, der an seinem Ende einen AnschluB 4 aufweist, in einen Hohlraum 14 einge- 
setzt wird, welcher sich nach innen in die Anschluflaufnahmeflache 12 eines elektrischen 
Verbindergehauses 10 erstreckt. Der AnschluB ist auf ein Ende eines Leiterdrahtes 6 gepreBt 
und weist eine Ruckhaltezuhge 8 auf, welche sich von dort aus zwischen seinen Enden er- 
streckt. Die Ruckhaltezunge steht mit einer Ruckhalteschulter 16 in dem Hohlraum in Ver- 
bindung, urn dadurch den AnschluB nach dem Einsetzen zuriickzuhalten. 

Der Apparat umfaBt grundsatzlich erste und zweite Klemmensatze 18, 20. Die Klemmen 18 
dienen dazu, den Leiter neben dem AnschluB zu greifen, wahrend er in den Hohlraum des 
Gehauses geschoben wird. Die Klemmen 20 umgeben den Endabschnitt des Anschlusses, wie 
unten beschrieben wird und fiihren den AnschluB wahrend des Einsetzens in das Gehause. 
Die Klemmen 18 umfassen Arme 22, 22', welche Drahtgreifoberflachen 24, 24' an ihren En- 
den aufweisen. Der zweite Klemmensatz 20 weist Arme 26, 26' auf, welche Endabschnitte 28, 
28 1 haben, die den AnschluB umgeben und eine Bewegung durch sie hindurch erlauben, wenn 
die Klemmen geschlossen sind. 

Am Beginn eines Arbeitszyklus wird der elektrische Leiter 2 in eine Leiteraufnahmezone ge- 
liefert und die zwei Klemmensatze werden so positioniert, wie in Fig. 1 gezeigt; diese Positi- 
on befindet sich knapp rechts des Leiters 2, wobei die Klemmen geoffnet sind. Anfangs be- 
wegen sich beide Klemmensatze, die in diesem Stadium des Arbeitszyklus nebeneinander an- 
geordnet sind, nach links in die Position der Fig. 2, so daB sie, wenn sie geschlossen sind, den 
Leiter umgeben Oder greifen. Der erste Klemmensatz 18 ist, wie in Fig. 3 gezeigt, dann um 
den Draht geschlossen. Der zweite Klemmensatz wird dann in Pfeilrichtung aus der in Fig. 3 
gezeigten Position in die in Fig. 4 gezeigte Position bewegt, und diese Klemmen werden 
wahrend dieser Bewegung geschlossen, so daB, wenn der zweite Klemmensatz in der in Fig. 4 
gezeigten Position angekommen ist, das vorausgehende Ende des Anschlusses 4 von den En- 
den 28, 28 ! der Klemmen 20 umgeben und fest gegriffen wird. Danach werden beide Klem- 
mensatze im Uhrzeigersinn in die in Fig. 5 gezeigte Position geschwenkt, in welcher der An- 
schluB 4 mit dem Hohlraum 14 in dem Verbinder 10 im wesentlichen fluchtet. Beide Klem- 
mensatze bewegen sich dann zusammen eine kurze Strecke nach links aus der in Fig. 5 ge- 
zeigten Position in die in Fig. 6 gezeigte Position, um das vorausgehende Ende des Anschlus- 
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scs direkt neben den Eingang des Hohlraums 14 zu bringcn. Danach wird dcr erste Klem- 
mcnsatz 18 rclativ zum zweiten Klemmensatz hin bewegt, wobei hierdurch der Anschlufl in 
den Hohlraum eingesetzt wird, bis die Zunge 8 hinter eine Ruckhalteschulter 16 im Hohlraum 
gelangt ist. Nach dem Einsetzen werden das Verbindergehause und der erste Klemmensatz 
eine kurze Strecke relativ voneinander entfenit, urn die Zunge gegen die Schulter 16 zu brin- 
gen. Dadurch ist gesichert, dafi der Anschlufl vollstandig eingeschoben ist. Wenn diese Be- 
wegung der Zunge gegen die Schulter von einem Fuhler festgestellt worden ist, werden beide 
Klemmensatze geoffhet, um dabei den elektrischen Leiter loszulassen. Die zwei Klemmen- 
satze bewegen sich dann nach unten, wie in Fig. 7 gezeigt, und nach riickwarts, wie in Fig. 8 
gezeigt. Danach werden die Klemmen entlang einem Bogen von ca. 90° gegen den Uhrzei- 
gersinn geschwenkt, um sie in die in Fig. 1 gezeigte Startposition zu bringen. 

In der vorhergehenden Beschreibung wird festgestellt, daB der erste Klemmensatz 18 relativ 
zum zweiten Klemmensatz 20 hin bewegt wird, um das Einschieben des Anschlusses 4 in den 
Hohlraum 14 zu bewerkstelligen. Diese Relativbewegung kann erreicht werden entweder 
durch die Bewegung des ersten Klemmensatzes auf den zweiten Klemmensatz und das Ge- 
hause zu, oder durch Bewegung des Gehauses auf den ersten und zweiten Klemmensatz zu; 
das geschieht durch Bewegen des Gehauses nach rechts aus der in Fig. 6 gezeigten Position 
und damit verbundenem Bewegen des Gehauses auf den Anschlufl zu. Wahrend einer derarti- 
gen Bewegung des Gehauses wird der zweite Klemmensatz 20 durch das Gehause zuriick auf 
den ersten Klemmensatz 18 geschoben, bis beide Klemmensatze wieder nebeneinanderliegen, 
wie in Fig. 7 gezeigt. Die nach rechts gerichtete Bewegung des Gehauses kann durch einen 
konventionellen Roboter bewirkt werden, der das Gehause greift und es aus der in Fig. 6 ge- 
zeigten Position in die in Fig. 7 gezeigte Position bewegt. Die spezielle Ausfuhrungsform der 
Erfindung, die im Anschlufl beschrieben wird, bezieht sich auf den Roboter, um diese Bewe- 
gung des Anschlusses in das Gehause zu bewirken. Es kann allerdings, wenn gewunscht, der 
zweite Klemmensatz wahrend des Arbeitsschrittes des Anschlufleinschiebens bewegt werden 
und das Gehause feststehen. 

Es kann jede Art einer Vielzahl im Handel erhaltlicher Roboter fur die Vorrichtung 30, wel- 
che in der Zeichnung gezeigt wird, verwendet werden. Gute Ergebnisse wurden erreicht bei 
Verwendung eines Pana Robo, hergestellt von Matsushita Electric, Model MG 6620. Dieses 
Modell ist ein Vierachsen-Scara-Type-Roboter. In der Praxis wird der Roboter auf der in 
den Fig. 10 bis 12 linken Seite der Vorrichtung positioniert und der Arm 178 und Greifer 180 
sind in Fig. 12 gezeigt. Der Roboter kann programmiert werden, um das Gehause 10 aus ei- 
nem Behalter oder dergleichen herauszugreifen und es in die in Fig. 12 gezeigte Position 12 
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zu transportieren. Der Robotcr kann auch programmicrt werden, um das Gehause 10 nach je- 
dem Einschubzyklus zu takten und cinen leeren Hohlraum in cine Position fur einen An- 
schluBeinschub wahrend des nachsten Arbeitszyklus zu bringen. Nachdem alle Hohlraume in 
cinem Gehause gefullt sind, wird der Roboter das Gehause in eine Abladestation bringen und 
es in einer zweckmaBigen Aufnahme ablegen oder es einem weiteren Forderapparat uberge- 
ben. 

Fig. 9 zeigt ein Indikatordiagramm, welches die Bewegung der Klemmensatze wahrend eines 
Arbeitszyklus erlautert. Das Diagramm zeigt nicht die in den Fig. 3 und 4 gezeigten Klem- 
menbewegungen voneinander weg und zuruck zueinander. Die in Fig. 9 gezeigten Linien 
konnen zur Indizierung der Bewegung des Schwenkpunktes des zweiten Klemmensatzes 20 
verwendet werden, obwohl die Bewegung dieses Punktes weg von dem ersten Klemmensatz 
nicht gezeigt ist. Zu Beginn des Arbeitszyklus wird dieser Schwenkpunkt in Position 9 sein 
und sich nach links entlang einer Linie 9-11 bewegen, wenn die Klemmen in die in Fig. 2 
gezeigte Position bewegt werden. Die bogenartige Bewegung beider Klemmensatze aus der in 
Fig. 4 gezeigten Position in die in Fig. 5 gezeigte Position wird indiziert durch die bogenarti- 
ge Linie 11-13. Die nach unten gerichtete Bewegung beider Klemmensatze (Fig. 6 und 7) 
wird indiziert durch die Linie 13-15, und die Riickbewegung zur der in Fig. 1 gezeigten Po- 
sition wird indiziert durch die Linie 15-9. 

Die offenbarte Ausfiihrungsform der Vorrichtung 30 (Fig. 10 bis 12) umfaBt eine Klemmen- 
anordnung 51, welche an einer festgelegten Grundplattenanordnung 32 befestigt ist, und wird 
durch eine bewegliche Tragerplatte 31, welche oberhalb der Grundplatte liegt und im Ver- 
haltnis zu dieser bewegbar ist, getragen. Die Tragerplatte 31 ist beweglich, um beide Klem- 
mensatze, nachdem sie mit dem Hohlraum im Verbinder fluchten, auf den Verbinder zu zu 
bewegen und dabei das vorausgehende Ende des Anschlusses neben den Hohlraum 14 zu 
bringen, wie in den Fig. 5 und 6 gezeigt wird. Diese Bewegung der Tragerplatte 31 wird er- 
reicht durch einen Druckzylinder 34, der auf der Grundplatte 32 mittels einer Briicke 36, wie 
in Fig. 12 gezeigt, befestigt ist. Der Kolbenstift 38, der aus dem Zylinder ragt, ist mit einer 
Kupplung 40 an eine Steuerstange 42 gekoppelt. Diese Steuerstange erstreckt sich durch La- 
ger 44, welche an der Grundplatte 32 befestigt sind, und durch Lageroberflachen in Buchsen 
46, die an der Unterseite der Tragerplatte 31 befestigt sind. Die Steuerstange ist wenigstens* 
an eine der Buchsen 46 geschraubt oder anderweitig festgeiegt, so daB die Tragerplatte 31- 
bewegt wird. 
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Ein Paar in Abstand stehcndcr vertikaler Tragerplatten 48, 50 (Fig. 12 und 14) erstrecken sich 
von der oberen Oberflache dcr Tragerplatte 31 nach obcn, und die Trager- und Antriebs- 
anordnung 52 (Fig- 16) fur den eisten und zweiten Klemmensatz 18, 20 wird von den vertika- 
len Platten 48, 50 getragen. Diese Anordnung weist einen Hauptmontageblock 54 auf, wel- 
cher von einem Stirnzapfenblock 56 getragen wird, welcher zwischen gegenuberliegenden 
Oberflachen der vertikalen Platten 48, 50 angeordnet ist. Der Stirnzapfenblock 56 hat Zapfen 
58, welche drehbar in geeigneten Lagera in den vertikalen Platten getragen werden, wie in 
Fig. 16 gezeigt. An seiner in Fig. 16 gczeigten unteren Seite ist ein Druckzylinder 60 an dem 
Stirnzapfenblock 56 befestigt, und die Kolbenstange 62 dieses Zylinders ist wie gezeigt an 
der Stelie 64, 66 befestigt und mit einem Ruckhalteteil 67 an dem Montageblock 54 befestigt. 
Dieser Druckzylinder 60 bewirkt die Bewegung des Montageblockes 54 und der zwei Arms- 
atze, die in den Fig. 1 und 2 und in den Fig. 6 und 7 gezeigt sind, wobei die Bewegung nach 
links in den Fig. 1 und 2 und die Bewegung nach unten in den Fig. 6 und 7 gezeigt ist. Es ist 
klar, daB diese Bewegung von der Kolbenstange 62 gesteuert wird. Der Block 54 wird wah- 
rend seiner Bewegung von Fuhrungsstangen 59 (Fig. 20) gefuhrt, welche sich durch den 
Block 56 erstrecken. 

Die Schwenkbewegung der Klemmen aus der in Fig. 4 gezeigten Position in die in Fig. 5 ge- 
zeigte Position und aus der in Fig. 8 gezeigten Position in die in Fig.l gezeigte Position wird 
durch einen Druckzylinder 68 (Fig. 13 und 14) bewirkt, welcher sich neben der vertikalen 
Tragerplatte 50 und nach unten hinter der horizontalen Tragerplatte 31 erstreckt. Die Kol- 
benstange 70, die sich vom Zylinder 68 nach oben erstreckt, wie in Fig. 14 zu ersehen, ist im 
Punkt 82 mit einem Kupplungsblock 80, der an den Block 54 befestigt ist, drehbar verbun- 
den. An seinem unteren Ende hat der Zylinder 68 eine daran befestigte Montagestange, wel- 
che in Punkt 74 zwischen Halterungen 76, die sich von der Briicke 78 aus erstrecken, drehbar 
gelagert ist. Die Bewegung des im Zylinder 68 gelagerten Kolbens bewirkt auf diese Weise 
eine bogenformige Bewegung des Montageblocks 54 zwischen den in den Figuren 13 und 14 
gezeigten Positionen und bewegt auf diese Weise die zwei Klemmensatze zwischen ihren 
zwei Positionen. Es ist wunschenswert, einen Anschlag 71 und einen Schlagdampfer oder 
Pralltopf 73 fur den Stirnzapfenblock 56 vorzusehen, wie in Fig. 14 gezeigt ist. Der Anschlag 
legt die vertikale Position des Stirnzapfenblockes fest und der Schlagdampfer verhindert, daJi 
der Stirnzapfenblock schlagartig gegen den Anschlag bewegt wird. Der Schlagdampfer und 
der Anschlag sind von der Platte 31, wie in Fig. 14 gezeigt, getragen und kommen mit einem 
Bugel 75, welcher sich vom Stirnzapfenblock 56 aus erstreckt, in Kontakt. 
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Entsprechend den Figuren 17, 18 und 20 haben die Anne 22, 22' des ersten Klemmensatzes 
18 vergroBerte untere Enden 100, 100', welche auf in Abstand stehenden Schwenkachsen 102, 
102' auf einera Klemmenblock 84 drehbar gelagert sind. Verlangerungsblocke 96, 96 1 sind an 
den nach auBen zeigenden Enden der vergroBerten Abschnitte 100, 100' der Anne durch Be- 
festigungen 98 befestigt, und die unteren Enden dieser Verlangerungen 96 sind drehbar in den 
Punkten 94, 94' an Knebelverbindern 92, 92' angebracht. Die Knebelverbinder wiederum sind 
gemeinsam auf einer Schwenkachse 90 an einer Steuerstange 88 befestigt, welche aus der in 
der Fig. 17 gezeigten Position durch einen Kolbenzyiinder 86 nach oben bewegbar ist* Diese 
nach oben gerichtete Bewegung der Schwenkachse 90 bewirkt, daB die Enden der Arme 22, 
22* sich gegeneinander schlieflen und die Drahte greifen. Wahrend des SchlieBens wird eiiie 
relativ steife Feder 104, welche zwischen den Armen angeordnet ist, zusammengedruckt. Wie 
im folgenden erklart wird, wird der erste Klemmensatz 18 durch diese Feder statt durch die 
Bewegung der Steuerstange 88 geoffnet. 

Wie in Fig. 18 zu sehen ist, sind die Enden der Arme 22, 22' so gestaltet, daB sie den Draht 
ganz nah neben dem AnschluB greifen, und der Arm 22 hat zusatzlich einen Fangbugel 106, 
welcher den Draht in eine Aufnahmeausnehmung fuhrt, welche sich in gegenuberliegenden 
Oberflachen der Arme befindet. 

Um zu ermoglichen, daB der oben beschriebene Ziehtest ausgefuhrt wird, ist der Block 84, 
auf dem die Klemmen 18 getragen werden, auf einem Schwenkstift 154 schwenkbar gelagert, 
der sich durch den Block 84 und durch in Abstand stehende Arme 156 im Block 54 erstreckt. 
Der Block 84 ist gefedert in die in Fig. 12 gezeigte Position vorgespannt, kann aber iiber ei- 
nen kurzen Bogen gegen den Uhrzeigersinn aus der in Fig. 12 gezeigten Position geschwenkt 
werden. Der Ziehtest wird durchgefuhrt, indem das Gehause von den Klemmen 18 wegbe- 
wegt wird, so daB fur den Fall, daB die Zunge im AnschluB die Schulter in dem Hohlraum be- 
ruhrt, das Gehause den Draht und die Klemmen, wie in Fig. 12 gezeigt, nach links zieht und 
die Klemmen 18 und der Block entlang einem leichten Bogen geschwenkt werden. Die Be- 
wegung der Klemmen wird durch einen Hail-Effektsensor 158 (Fig. 11) festgestellt, der 
durch eine Brucke 160, die auf dem Block 54 befestigt ist, getragen wird. Der Sensor sendet 
dann ein Signal, um zu bewirken, daB der Kolbenzyiinder 86 entluftet und die Klemmen 18 
geoffnet werden und der Draht losgelassen wird. 

Die Arme 26, 26' des zweiten Klemmensatzes 20 (Fig. 19) haben auch Enden 28, 28', welche 
in der Weise geformt sind, daB sie den Draht umgeben, auch wenn dieser zu Beginn des Ar- 
beitszyklus nicht perfekt positioniert ist, und zentrieren ihn zwischen gegenuberliegenden 
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Nuten in den Enden der Arme. Dcr Arm 26' wcist einen relativ dunnen Abschnitt auf, der 
dimensioniert ist, urn in einen Schlitz in dem relativ breiteren Endabschnitt des Armes 26 
einzudringen, um das Einfangen des Anschlusses oder die Positionierung des Anschlusses zu 
erleichtern. 

Die unteren Enden 108, 108 1 der Arme 26, 26' sind vergroBert und mit Ausnehmungen wie an 
den Stellen 110, 110' gezeigt, versehen, so daB sie einander uberlappen konnen. Die Dimen- 
sionen sind derart gestaltet, daB die Arme auf einer Schwenkachse 112 zueinander und von- 
einander weg geschwenkt werden konnen. Eine Feder 111 ist vorgesehen, um die Arme in 
einem Abstand voneinander vorzuspannen. 

Das Offnen und SchlieBen des zweiten Klemmensatzes wird durch Mitnehmerrollen 114, 114' 
und festgeiegte Mitnehmerblocks 124, 124' ennoglicht. Die Mitnehmerfolgestifte oder Mit- 
nehmerrollen 114 sind auf mit Gewinden versehenen Bolzen, wie im Punkt 116 gezeigt, in 
mit Gewinden versehenen Offnungen 118 in den nach auBen zeigenden Randoberflachen 120 
der vergroBerten unteren Enden 108, 108' gelagert. Die Mitnehmerblocks 124, 124* haben 
Mitnehmeroberflachen 122, 122', welche so geformt sind, daB die Mitnehmer 114, 114' sich 
fiber diese Oberflachen von rechts nach links, wie in Fig. 10 gezeigt, bewegen, wobei die 
Arme bogenformig zueinander geschwenkt werden und damit die Klemmen geschlossen 
werden. Die Mitnehmerblocks 124, 124' werden auf dem Block 54 durch Trager 126 getragen 
und sind nicht im Verhaltnis dazu bewegbar. Dementsprechend muB sich der gesamte Klem- 
mensatz 20, welcher auch Teil der Trager- und Antriebseinheit 52 ist, in Relation fiber diese 
Mitnehmeroberflachen nach rechts und nach links bewegen. Diese Bewegung fuhrt auch zu 
der Bewegung des zweiten Klemmensatzes vom ersten Klemmensatz weg und auf ihn zu, wie 
gezeigt in Fig. 3 und 8. 

Die Relativbewegung des zweiten Klemmensatzes wird durch die Steuerstange 112, die mit 
ihrem Ende an den Klemmen befestigt ist und als Schwenktrager fur die Klemmen wirkt, 
ausgefuhrt. Diese Steuerstange erstreckt sich durch zweckmaBige Lagerungen 130 (Fig. 16) 
im Block 54 und hat ein rechtes Ende 132, wie in Fig. 21 zu sehen, welches sich jenseits der 
vertikalen Tragerplatte 50 erstreckt. Der Endabschnitt 132 ist, wie am Punkt 134 gezeigt, an 
eine Klammer 136 geklemmt, die an dem Zylinder 138 der Koibenzylinderanordnung befe- 
stigt ist. Dieser Zylinder 138 und der Kolben 139, welcher sich in dem Zylinder befindet, sind 
beide wahrend des Arbeitszyklus bewegbar. Die Kolbenstange 140 erstreckt sich von dem 
Zylinderkopf in eine zylindrische Ausnehmung 142 in dem Rahmenblock 54 und hat einen 
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vergroBerten Anschlag 144 an seinem Ende. Die Ausnehmung 142 hat eine Ruckwand 146, 
die die Bewegung der Kolbenstange 140 begrenzt. Der Arbeitszyklus fiir das Antriebssystem, 
gezeigt in den Figuren 21 bis 25, lauft wie folgt ab: 

Fig. 21 zeigt die Positionen der Teile zu Beginn des Arbeitszyklus. Beide Klemmensatze sind 
geoffnet und die Klemmen 20 befinden sich gegenuber den Klemmen 18 in zuruckgezogener 
Position. Die Klemmen 20 werden durch das Unterdrucksetzen des Zylinders 138 auf der Lin- 
ken Seite 150 des Kolbens 139, wie in Fig. 22 gezeigt, in ihre vorragenden Positionen be- 
wegt. Zu Beginn bewegt sich der Kolben durch das Beaufschlagen der Seite 150 des Kolbens 
139 mit Druck nach rechts, bis der Anschlag 144 gegen die Endwand 146 anliegt. Da der 
Kolben 139 sich nicht weiter nach rechts bewegen kanii, ist der Zylinder 138 gezwungen, sich 
nach links in die in Fig. 22 gezeigte Position zu bewegen. Diese Bewegung des Zylinders 138 
und der Stange 112, 132 ist durch ein Halteglied 133 auf der Stange begrenzt, welches an ei- 
nem festen Anschlag 135, wie in den Fig. 16 und 22 gezeigt, zur Anlage kommt. Wahrend 
dieser Bewegungen des Zylinders sind die Klemmen 20 durch die Mitnehmeroberflachen 
122, 122' in umfassender und fiihrender Weise um den AnschluB 4 geschlossen. Wahrend 
dieses Abschnittes des Arbeitszyklus sind auch die Klemmen 18 geschlossen und greifen den 
Draht, wobei das SchlieBen der Klemmen 18 durch den Kolbenzylinder 86 bewirkt wird, wie 
im vorangehenden erklart und in Fig. 17 gezeigt wird. Die gesamte Anordnung wird dann um 
einen 90°-Bogen verschwenkt, wie in den Fig. 4 und 5 gezeigt. Die Anordnung wird dann 
durch die Kolbenzylinder 34 (Fig. 12) nach links bewegt, so daB das vorausgehende Ende des 
Anschiusses 4 neben die vordere Flache des Gehauses 10 gebracht wird und sich in Flucht mit 
dem Hohlraum des Gehauses befindet, wie in Fig. 23 gezeigt. Danach wird der Zylinder 138 
auf der rechten Seite 152 des Kolbens 139 mit Druck beaufschlagt und der Kolben nach links 
in die in Fig. 24 gezeigte Position bewegt, wobei der Anschlag 144 von der Endwand 146 
wegbewegt wird. Der Roboter bewegt dann das Gehause 10 nach rechts, so daB der AnschluB 
relativ in den Hohlraum bewegt wird. Das Gehause wiederum schiebt die Klemmen 20 wah- 
rend dieses Abschnittes des Zyklus nach rechts, und die Klemmen 20 werden dadurch geoff- 
net, daB sie uber die Mitnehmeroberflachen 122, 122 ! nach rechts bewegt werden. Die Bewe- 
gung der Klemmen 20 nach rechts bewirkt, daB die Stange 112 und der Zylinder 138 nach 
rechts in die in Fig. 25 gezeigte Position bewegt werden. Wahrend dieses Abschnitts des Zy- 
klus werden die Klemmen 18 geoffnet, indem der Druck im Zylinder 86 (Fig. 17) abgebaut 
wird, so daB die Feder 104 die Klemmen voneinander entfernen kann. Die Klemmen 18, 20 
werden dann nach unten bewegt, nachdem die Teile die in Fig. 25 gezeigten Positionen er- 
reicht haben, wie im vorhergehenden erklart wurde und in Fig. 8 gezeigt ist. 
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Der Ziehtcst, der durchgefuhrt wird, um das vollstandige Einsetzen des Anschlusses sicher- 
zustellen, wird sofort durchgefuhrt, und zwar vor dem Moment, in dem die Teile die Positio- 
ned die in Fig. 25 gezeigt sind, erreichen. Der Test wird wie folgt durchgefuhrt: Nachdem 
das Gehause von dem Roboter aus der in Fig. 24 gezeigten Position um einen ausreichenden 
Abstand nach rechts bewegt worden ist, um zu erreichen, daB der AnschluB vollstandig ein- 
geschoben wild, bewirkt der Roboter, daB das Gehause eine sehr kurze Strecke nach links 
bewegt wird. Wenn der AnschluB vollstandig eingesteckt worden ist, wird die Zunge 8 mit 
der Schulter 16 in dem Hohlraum 14 in Kontakt kommen und eine leichte Spannung auf den 
Draht gebracht. In diesem Moment wird der Draht von den Klemmen 18 gegriffen, und die 
Klemmen werden beziiglich der Schwenkachse 154 um einen kleinen Bogen geschwenkt. 
Diese bogenformige Bewegung wird von dem Sensor 158 festgestellt, und das Kontrollsy- 
stem bewirkt dann, daB vom Zylinder 86 der Druck abgelassen und dadurch ermoglicht wird, 
daB die Feder 104 die Klemmen 18 6ffnet und deren Griff um den Draht lost. Danach werden 
beide Klemmensatze abgesenkt. 

Es ist ein Sensor 164 (Fig. 10) vorgesehen, um festzustellen, wann sich die Klemmenanord- 
nung 51 in ihrer vorderen Eosition (Fig. 10) statt in ihrer zuriickgezogenen Position befindet. 
Dieser Sensor ist mit einem Btigel auf der Platte 32 befestigt, wie in Fig. 10 gezeigt, und stellt 
eine Bewegung einer Latte oder eines Arms 162, welcher sich von einem Kolben 165 aus er- 
streckt, fest. Der Kolben ist durch Lagerungen 166, 169 getragen und nach rechts, wie in Fig. 
10 gezeigt, durch eine Feder 168 vorgespannt, welche gegen einen auf dem Kolben ange- 
brachten Kragen druckt. Wenn die Klemmenanordnung von ihrer zuriickgezogenen Position 
in die vordere Position bewegt wird, kommt der vergroBerte Kopf 161 einer Schraube, welche 
Teil der Klemmenanordnung 51 ist, mit dem Arm 162 in Kontakt und bewegt ihn beziiglich 
des Sensors. Wenn nun die Bewegung des Armes festgestellt wird, sendet der Sensor ein Sig- 
nal an das Steuersystem, um mit den darauf folgenden Schritten des Einsetzvorgangs fortzu- 
fahren. 



Eine Einsetzvorrichtung entsprechend der Erfindung ist dadurch extrem vielseitig, daB sie fur 
ein weites Feld von Kabelbaum- oder Leitungsherstellungsmaschlnen und bei anderen An- 
wendungen, bei denen Kabelbaume hergestellt werden, verwendet werden kann. Die offen- 
barte Ausfuhrungsform ist in einer Art gezeigt, in der sie benachbart zu dem Endladeende ei- 
ner Fordereinrichtung 170, wie in Fig. 14 zu sehen, angeordnet ist. Fordereinrichtungen der 
gezeigten Art besitzen ein Paar Forderbander 172, 174, welche nebeneinander liegen und die 
Fdrderflachen haben, die zueinander zeigen. Je nachdem, wie die Forderbander geschaltet 
sind, werden elektrische Leiter zu einer Leiteraufhahmestation geliefert. Die Enden der For- 
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derbander bilden die Lciteraufhahmcstation fur die Vorrichtung. Die offenbarte Ausfuhrungs- 
fonn wird auch in Fig. 12 mit Teilen eines Roboterarms 178 gezeigt, welcher Greifanne 180 
hat, mit denen das Verbindergehause gehalten wird. Der Roboter oder eine ahnliche Vorrich- 
tung zum Halten des Verbinders kann jede zweckmaOige Form annehrnen. Es ist von groBem 
Vorteil, einen voll programmierbaren vielseitigen Roboter zu verwenden, so dafl das Verbin- 
dergehause wahrend jedes Arbeitszyklus um einen geringen Betrag getaktet werden kann, so 
daB jeder der Hohlraume des Gehauses in Flucht mit einem AnschluB, der von der Einsetz- 
vorrichtung vorgelegt wird, positioniert werden kann. 

Die Vorrichtung, der Roboter und die Fordereinrichtung sind vorzugsweise von einem geeig- 
neten Mikroprozessor gesteuert. Es konnen zusatzlich zu den oben beschriebenen Sensoren 
158, 164 weitere Sensoren vorgesehen werden, um sicherzustellen, daB keiner der Arbeits- 
schritte Oder Bewegungen in dem Arbeitszyklus stattfinden kann, bevor die vorhergehenden 
Arbeitsschritte vollendet worden sind. Es kann z. B. ein Sensor vorgesehen werden, um die 
Bewegung des Montageblocks 54, die bogenformige Bewegung der gesamten Klemmena- 
nordnung 51, und die Positionierung der Fordereinrichtung 170 festzustellen. Alle Sensoren 
sind mit dem Steuersystem derart verbunden, daB die Vorrichtung im Fall einer Fehlfunktion 
angehalten wird. 
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1. AnschluBeinsetzvorrichtung (30) zum Einsetzen eines elcktrischen Anschlusses (4), 
welcher an einem Ende eines elektrischen Letters (6) angeordnet ist, in einen An- 
schluBaufnahmehohlraum (14), der sich von einer AnschluBaufnahmeflache (12) eines 
elektrischen Verbindergehauses (10) nach innen erstreckt, wobei der Leiter und der 
AnschluB eine elektrische Leitung (2) bilden, 

wobei die AnschluBeinsetzvorrichtung Ausrichtungsmittel zum Ausrichten des 
Anschlusses (4) mit dem Hohlraum (14) und einen AnschluBeinfuhrer zum Be- 
wegen des Anschlusses in den Hohlraum (14) aufweist; 

wobei der AnschluBeinfuhrer einen ersten Klemmensatz (18) und die 
AnschluBausrichtemittel einen zweiten Klemmensatz (20) umfassen; 
die ersten und zweiten Klemmensatze sind normalerweise geoffnet und befinden 
sich normalerweise in ausgerichteten Positionen Seite an Seite nebeneinander, 
wobei der zweite Klemmensatz (20) zwischen dem ersten Klemmensatz (18) und 
dem Hohlraum (14), in den der AnschluB eingefuhrt werden soli, angeordnet ist, 
und wobei der erste und der zweite Klemmensatz zwischen ihren nebeneinander- 
liegenden Positionen und ihren auscinanderliegenden Positionen, in denen die 
Klemmen in einem Abstand zueinander ausgerichtet sind, beweglich angeordnet 
sind; 

die ersten und zweiten Klemmensatze (18, 20) sind um eine Leitung (2), die sich 
zwischen den Klemmen jedes Klemmensatzes befindet, schlieBbar, wobei der er- 
ste Klemmensatz (18), wenn er geschlossen ist, sich mit der Leitung in Eingriffs- 
verbindung befindet und der zweite Klemmensatz (20) sich in den AnschluB um- 
gebendem und m'cht greifendem Zustand befindet, wenn er geschlossen ist; und 
ein Betatigungsmittel (36, 88, 114, 132, 138, 178, 180) ist zum SchlieBen des er- 
sten und zweiten Klemmensatzes vorgesehen, zum Bewegen des zweiten Klem- 
mensatzes (20) in die entfernte Stellung und danach zum Bewegen des ersten 
Klemmensatzes (18) relativ zum zweiten Klemmensatz (20) hin und relativ zum 
Verbindergehause (10) hin, wodurch 
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- wenn eine Leitung (2) zwischen die Klemmcn jedes Klemraensatzes (18, 20) ge- 
bracht wird urid ein Verbindergehause (10) neben die Leitung (2) gebracht wird, 
wobei der Hohlraum (14) mit der Leitung (2) etwa in Flucht gebracht wird und 
wenn der erste und der zweite Klemmensatz (18, 20) geschlossen wird, und der 
zweite Klemmensatz (20) in die entfemte Stellung gebracht wird, der AnschluB 
(4) exakt mit dem Hohlraum (14) gefluchtet wird, und danach wird durch das 
Bewegen des ersten Klemmensatzes (18) relativ zum zweiten Klemmensatz (20) 
hin und relativ zum Verbindergehause (10) hin der AnschluB (4) in den Hohlraum 
(14) eingesetzt, wobei der zweite Klemmensatz (20) wahrend des Einsetzens als 
AnschluBfuhrcr dient. 

2. AnschluBeinsetzvorrichtung (30) nach Anspruch 1, wobei das Betatigungsmittel wah- 
rend des Einsetzens des Anschlusses (4) in den Hohlraum (14) den ersten Klemmensatz 
(18) zum zweiten Klemmensatz (20) und zum Verbindergehause (10) hin bewegt. 

3. AnschluBeinsetzvorrichtung (30) nach Anspruch 1, wobei wahrend des Einsetzens des 
Anschlusses (4) in den Hohlraum (14) das Betatigungsmittel das Verbindergehause (10) 
in Richtung auf den ersten Klemmensatz (18) zu bewegt. 

4. AnschluBeinsetzvorrichtung (30) nach Anspruch 1, 2 oder 3 mit einer 
Verbindergehause-Haltevorrichtung (178, 180) zum Halten des Verbindergehauses 
(10) benachbart zur Einsetzvorrichtung (30). 

5. AnschluBeinsetzvorrichtung (30) nach Anspruch 4, zum Einsetzen von Anschliissen (4) 
in ein Verbindergehause (10), das eine Mehrzahl von AnschluBaufnahmehohlraumen 
aufweist, welche sich in ihre AnschluBau&iahmeflache (12) erstrecken, und wobei die 
Verbindergehause-Haltevorrichtung (178, 180) Mittel zum Parallelschalten des Ver- 
bindergehauses (10) zu der Ebene der AnschluBaufnahmeflache (12) aufweist, um da- 
mit jeden der Hohlraume (14) etwa in Ausrichtung mit einer Leitung (2), welche zwi- 
schen den Klemmen beider Klemmensatze (18, 20) plaziert ist, zu bringen. 

6. AnschluBeinsetzvorrichtung (30) nach Anspruch 5, bei der die Verbindergehause- 
Haltemittel (178, 180) einen Roboterarm aufweisen, wobei die Betatigungsmittel Mittel 
zum Steuern des Roboterarms aufweisen, um das Verbindergehause (10) zu positionie- 
ren. 
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7. AnschluBeinsetzvorrichtung (30) nach einem der vorhergchenden Anspruche, wclche 
Mittel (170) zur Lieferung von Leitung aufweist, urn eine Aufeinanderfolge von Lei- 
tungen zu ciner Leitungsaufhahmezone zu liefern, wobei cine Leitung in der Leitungs- 
aufnahmezone zwischen den Klemmen beider Klemmensatze (18, 20) positioniert ist, 
wenn sich die Klemmen in ihrer normalen Position befinden. 

8. AnschluBeinsetzvorrichtung (30) nach einem der vorhergehenden Anspruche, zum Ein- 
setzen von Anschlussen, die eine Riickhaltezunge (8) aufweisen, welche mit einer 
Ruckhalteschulter (16) in dem Hohlraum (14) in Verbindung gebracht werden kann, 
wodurch die Bewegung des Anschlusses (4) aus dem Hohlraum nach dem Einsetzen 
verhindert wird, und bei der das Betatigungsmittel Mittel zur Bewegung des Verbin- 
dergehauses (10) und des ersten Klemmensatzes (18) relativ voneinander weg, nachdem 
der AnschluB eingesetzt worden ist aufweist, um hierdurch die Riickhaltezunge (8) mit 
der Schulter (16) zu verbinden und das vollstandige Einsetzen des Anschlusses (4) in 
den Hohlraum (14) zu sichern, und die Fuhlermittel (164) zum Feststellen des voil- 
standigen Einsetzens des Anschlusses in den Hohlraum aufweist. 

9. AnschluBeinsetzvorrichtung (30) nach den Anspriichen 4, 5 Oder 6, wobei eine Leiter- 
aufnahmezone vorgesehen ist, welche winkelig von dem Verbindergehause-Haltemittei 
(178, 180) versetzt angeordnet ist, und wobei ein Mittel (170) zum Liefern einer elek- 
trischen Leitung (2) in die Leiteraufhahmezone vorgesehen ist, wobei der erste und der 
zweite Klemmensatz (18, 20) zwischen der Leiteraufhahmezone und dem 
Verbindergehause-Haltemittel (178, 180) angeordnet sind und die Betatigungsmittel 
Klemmenpositioniermittel zum Bewegen des ersten und zweiten Klemmensatzes (18, 
20) zwischen einer Ladeposition und einer AnschluBeinsetzposition aufweisen, wobei 
der erste und der zweite Klemmensatz zur Aufnahme eines Leiters in der Leiteraufnah- 
mezone angeordnet sind, wenn sie sich in der Leiteraufhahmeposition befinden und 
dann positioniert werden, um den AnschluB (4) auf dem Leiter (2) in den Hohlraum 
(14) im Verbindergehause (10) einzusetzen, wenn sich dieses in der AnschluBeinsetz- 
position befindet. 

10. AnschluBeinsetzvorrichtung (30) nach Anspruch 9, bei der die Klemmenpositioniermit- 
tel Mittel zur verschwenkbaren Bewegung des ersten und zweiten Klemmensatzes (18, 
20) zwischen der Leiteraufnahmeposition und der AnschluBeinsetzposition aufweisen. 
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